







Control to Pi1e Up Blocks by Mobi1e Manipulators 
Toshiyuki ASAKURA， Mamoru MINAMI， Ma祖.tosiHATANO， 
Daigo SAW ADA. and Julien AGBANHAN 
(Recieved Feb. 29， 1996) 
This res伺 rchis ∞ncemed wi白 a∞n位。1me'也.odto pile up blocks by mobile manipu1ators. 
One of the problems is白eerror between the de釘edposition組 d白e3C加a1position of the 
mobile manipu1ator. The error disturbs ∞rrect operations of piling up blocks. The other 
problem is a guiding method of the mobile manipula'加r.In出isre詑紅ch，也e∞mpen組曲19
method using a hand-eyeαmera and mar~町s against the above problems is proposed. First， 
the hand -eye system is cons凶 ctedto pile up bl舵 ks∞，rrect1y.Se∞nd，出eproposed 
hand -eye system is utilized to guide the mobile manipulator autonomously. Fina1ly，出e
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Fig. 3. 4 9等分の場所表示方法とマーカー画像の分類方法
:7:-7千戸千アr-7テyマ
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V_i = I VT~ I =I V M d cos8 e + J( y九|
lω~ J LωMd +"匂d(-J(xXe + J(e sin 8e) J (17) 
ただし.J{.r;， ](y，](eは正の定数である.(13)から (17)式を用いて推測航法が実現できる.しかし推測航













し，各移動動作における目標位置と実際位置の誤差をTable1， Table 2， Tahlc 3に示す.Tahle 1， Table 


















Table 1. W Y軸方向への走行時の誤差
誤差 X(m1n)I誤差 Y(η1m)I誤差 8(deg.)
0.0 0.0 0.0 









誤差 X(mm)I誤差 Y(mm)I誤差 O(deg.)
-2.093844 I 8.618020 1-0必 1845
0.100074 I -14.802410 I 0.946255 
Table 3. W x軸方向への走行時の誤差
誤差 X(mm) 誤差 Y(mm) 誤差。(deg.)
0.097210 14.802450 0.635568 
-11.310157 -15.109051 -0.021472 
-9.648493 -45.109566 -2.024286 
-0.659237 -29.158172 
0.133054 -59.130456 3.001353 





る縦40mm，横80mm，幅25mmの木製のプロックを使用した. Fig.6~こ示すい)点において， 1 2個の
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